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งานวิจยัน้ีท าการสร้างเคร่ืองตน้แบบอากาศยานแบบส่ีใบพดัท่ีสามารถข้ึนบินและลงจอด
แบบอัตโนมัติ โดยเคล่ือนท่ีอย่างไร้คนบังคับไปตามเส้นทางท่ีก าหนดได้ ทั้ ง น้ีเ น่ืองจาก
มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารีมีพื้นท่ีบริเวณกวา้ง จึงท าให้อาคารบริหารส่วนต่าง ๆ ตั้งอยูห่่างกนั 
ท าให้ยากต่อการติดต่อส่ือสารในดา้นเอกสาร และปัจจุบนัเคร่ืองบินบงัคบัวิทยุแบบปีกหมุนก าลงั
เป็นท่ีนิยมน าไปถ่ายรูปมุมสูง ซ่ึงมีขอ้ดีท่ีสามารถบินข้ึน-ลงในแนวด่ิง และสามารถรับภาระน ้ าหนกั
ได้ ผูว้ิจยัจึงท าการออกแบบและสร้างอากาศยานส่ีใบพดัไร้คนขบัท่ีสามารถบินรับ -ส่งเอกสาร
ระหว่างอาคารแบบอตัโนมติั โดยจะมีสถานีส าหรับรับ-ส่งเอกสารอยู่แต่ละอาคารท่ีก าหนด ซ่ึง
เส้นทางการบินจะถูกก าหนดไวก่้อนดว้ยพิกดัดาวเทียม GPS ขอ้ก าหนดของการออกแบบสามารถ
รับภาระน ้าหนกัไดไ้ม่เกิน 200 กรัม ท่ีระดบัเพดานบิน 40 เมตร จากผลของการออกแบบอากาศยาน
ตน้แบบมีน ้ าหนัก 1,869.8 กรัม และเม่ือรวมน ้ าหนักบรรทุก อากาศยานตน้แบบมีน ้ าหนักรวม
ทั้งหมด 2,039.3 กรัม ท าการบินทดสอบโดยก าหนดเส้นทางการบินผา่นโปรแกรม Mission Planner 
ดว้ยระยะทางการบิน 286 เมตร เม่ือท าการทดสอบการบินของอากาศยานตน้แบบแบบอตัโนมติั 
โครงสร้างท่ีไดท้  าการออกแบบมานั้นมีการตอบสนองต่อการบินนอกอาคารท่ีดี สามารถเคล่ือนท่ี
ไปยงัจุดต่าง ๆ ตามท่ีโปรแกรมไวไ้ด ้โดยอาศยัขอ้มูลในการบินดงัน้ี พิกดัต าแหน่ง ความสูง และ
ความเร็ว ใชเ้วลาในการบิน 3.16 นาที ผลท่ีไดจ้ากการวิจยัและสร้างเคร่ืองตน้แบบน้ี จะช่วยให้งาน
ขนส่งเอกสารภายในมหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี เกิดความสะดวก ประหยดัเวลา และเพิ่ม
ประสิทธิภาพในการขนส่งเอกสาร พร้อมทั้งพฒันาระบบการบินของอากาศยานไร้คนควบคุมให้มี
ประสิทธิภาพสูงข้ึน 
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QUAD-ROTOR AIRCRAFT/UNMANNED AERIAL VEHICLE/OUTDOOR 
FLYING/GLOBAL POSITIONG SYSTEM 
 
This research is to design a prototype of a quad-rotor aircraft that can automatically 
takeoff and landing with automatic motion control along the specified route. Since 
Suranaree University of Technology has a wide area, it is rather difficult to deliver the 
documents quickly among buildings which are located quite far apart from each other. 
Nowadays, the quad-rotor aircraft is quite popular, it is installed with cameras for taking the 
high-angle photographs. The quad-rotor aircraft should not only be able to fly up and down 
vertically but also be able to handle the articles. The researcher has designed and 
constructed the unmanned quad-rotor aircraft which controlled by GPS. The quad-rotor 
aircraft is required to carry 200 g. payloads at 40 m. altitude. The weight of this prototype is 
constrain at 1,869.8 g., the payloads are total of 2,039.3 g. From flight route test through the 
Mission Planner Program with mileage of 286 m., the results show the high performance of 
the outdoor flying that can move to various points with flight time at 3.16 minutes. The data 
based on positioning, height, and speed. The results of this research will facilitate the 
documents transmission on SUT campus because it is convenience. It is also save time and 
provide the higher performance, including the unmanned aerial vehicle development. 
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